1/33 

FIG. 1 



INCLINATION SENSOR 




3/33 



<>5 




4/33 




6/33 

FIG. 6 



L 



26 



70 



60. 



1ST 
CALCULATOR 



« ► 



2ND 
CALCULATOR 



72 

< +> 



J 



62 
74 



ROM 



64 



RAM 



A/D 



1 



66 



COUNTER 



76 



D/A 



JOYSTICK 



INCLINATION 
SENSOR 



FORCE 
SENSOR 



-80 
-36 
-34R(L) 



ENCODERS 



MOTORS 



SERVO-AMPLIFIERS 



7/33 



S2 



o 



LU 
LU 

a 

% i 

5 < 

i— s 

S s 

o o 

~3 o 
5 







Z 


DC 


EME 


LLE 


PLAC 


NTRO 


£2 O 


Q 


o 



o 

H 
O 
LU 



LU 

a: 



CO 

o 

CL 

z 

o 

E 

00 

o 

> 

a 
o 
m 

a 

LU 

cr 

So 

LU 

a 



> 
cr 

Q 

o 

< LU 
3 O 

i- cr 
o o 



CO - 
CO 



I— 
O 
CD 
O 

cr 



o 
< 




Id erry 


act! 


Q. 

rsi 2 






DISIRED 
P0SITI0 







2 > o 

O ~ P 

I- -J < 

O LU 2 

m Q LU 

o o z 

cr 2 ^ 



o 
oo 



3b; 



o 

Q. 

00 

5 



OO 



Q 
LU 

o 

LU 

cr 
cr 
o 
o 



uj z 

K 00 < O 
O O 2 p > : 



—1 






ION 




TOR 


< 




cr 


}— 


LU 


o 

LU 


=) 




o 


o 


o 


h- 


O 




< 


cr 


1— 


o 


o 


3 


LU 


o 


LU 


< 






cr 


Li. 


Q 



iZ \ O 



cr 



LU ~ 

EE b 

00 CO 

LU O 

Q Q_ 



£ " K 

Si! 

& O h- 



o 

£ z 

_j O 

< cr P lu 
p o o o 
h o < cr 

O J LU O 

< u_ a: lju 



o 

S cr 

h- o 

< o ^ 

W J z 

Z U- O 



S= < o 

LU 

cr 



8° 



Q 
LU 

00 



o 

CD 
< 

LU 

O 

cr 
o 



o o 

< Q_ 

LU __, 

si 

O fc 
3 2 

EZ O 

j uj ^ 

< o ~ 
I— cr 
P o 



rsj 

Q 
LU 

cr 

oo 



W V-/ /-\ 

LL. h- Ll_ S, 



LU 

cr 

00 

o 

Q_ 



O 

00 

o 

Q_ 
I- 

o 
o 



a3NIWU3±3CI NOLLVU3dO 30NVndWOO-3±ISOdWOO 



> 
cr 
o 
I- 
o 

LU 



< 

cr 
cr K 
O g 

— i ^ cr 

u. lu o 

■ o I— ^ 

£ o % 

O LU S 

U. -D M 

Z < Q 

o EE lu 

p K £ 

a t So 

CO < 5 LU 

LU UJ O ft 

Q cr CL sil 



< 
o 

Q 
LU 

cr 



cr 
o 
o 



2 

o 
f— 

Q 
LU 

cr 

oo 

LU 
Q 



o 
cr 
o 



o 



o 
< 

LU 

cr 



H O O h- 

O < cr z 

O LU O LU 

u- cr ll o 



o 5 

o < 

u_ uj 

q ai 

lu cr _ 

£ O P 



6 cc 
_i o 



uo±nsiu±sia 

30UOJ NOLLOV3U 

uocnd aaaisaa 



A A U 



d01Va3N3D 1IVO 



00 

cr 



LU 



eg 
o 



< < 
O Dl 



( START ) 



GAIT 

GENERATOR 



DESIRED FLOOR 

REACTION 

FORCE 

DISTRIBUTOR 



POSTURE 
STABILIZATION 
CONTROLLER 



ROBOT 

GEOMETRIC 

MODEL 

DISPLACEMENT 
CONTROLLER 



\ 



\ 



INITIALIZE 



if 



S12 

i 



oo 



( END ) 



S10 



8/33 

FIG. 8 
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